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Most automobile suspension systems use passive components which are 
combination of spring and damper only. These components can only store and 
dissipate energy, and lack the capability to inject energy into the systems. The 
parameters of these components are generally fixed and do not vary with operating 
conditions. In this project, hydraulic actuators are considered in parallel with the 
passive components to make the systems active suspension so that the system will 
have the ability to store, dissipate and introduce energy to the system. The 
mathematical model of the active and passive suspension systems based on half car 
was derived and represented in state space form for controllers design, analysis and 
comparison. The control of these active suspensions will improve the load carrying, 
road handling and ride quality of the car. Three suitable controllers, one state 
feedback-Linear Quadratic Regulator (LQR), one intelligent-Fuzzy Logic (FL) and 
Proportional Integral Derivative (PID) controllers were designed and applied to 
control active suspension in order to improve ride comfort. This was achieved by 
minimizing the vertical displacement and acceleration of the car body through 
simulation results. Comparison and analysis of the performance of each controller in 
relation to ride comfort and road handling was presented. The simulation results were 











Kebanyakan sistem suspensi kereta menggunakan komponen-komponen pasif 
seperti gabungan spring dan peredam sahaja. Komponen-komponen ini hanya boleh 
menyimpan dan menyebarkan tenaga sahaja tetapi kurang berupaya untuk menyuntik 
tenaga ke dalam sistem. Secara umumnya, parameter komponen-komponen ini 
adalah tetap dan tidak berubah dengan keadaan operasi. Dalam projek ini, penggerak 
hidraulik dianggap berada dalam keadaan selari dengan komponen-komponen pasif 
bagi menjadikan sistem suspensi adalah aktif supaya sistem ini akan berupaya untuk 
menyimpan, menyebarkan dan memperkenalkan tenaga ke dalam sistem. Bagi tujuan 
mereka bentuk pengawal, analisis dan perbandingan, model matematik bagi sistem 
suspensi aktif dan pasif telah diperolehi dan dibentangkan dalam bentuk 'state space'. 
Kawalan terhadap sistem suspensi aktif akan meningkatkan keupayaan membawa 
bebanan, pengendalian jalan dan kualiti pemanduan kereta. Tiga pengawal sesuai 
seperti 'State Feedback Linear Quadratic Regulator (LQR)', 'Intelligent Fuzzy Logic 
(FL)' dan 'Proportional Integral Derivative (PID)' telah direka bentuk dan digunakan 
untuk mengawal sistem suspensi aktif bertujuan untuk meningkatkan keselesaan 
pemanduan. Ini dicapai dengan mengurangkan anjakan menegak dan pecutan badan 
kereta melalui keputusan simulasi. Perbandingan dan analisis prestasi setiap 
pengawal disampaikan dalam bentuk keselesaan pemanduan dan pengendalian jalan 
raya.  Keputusan simulasi untuk pelbagai jenis permukaan jalan telah diperoleh 
dengan menggunakan perisian Matlab/Simulink 
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